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Abstract 


The invention concern a stand, in particular for a surgical microscope, in which provision can be made, 
by means of adjustment devices on the stand itself and not on the stand foot (2), for the pivot axis (30) 
of the carrier arm (1 1 ) to be plumb 
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© Stativ. insbesondere fur ein Operationsmikroskop 

@ Die Erfindung betrifft ein Stativ, insbesondere fur ein 
Operationsmikroskop, bei welchem mittels Einstellvor- 
richtungen am Stativ selbst, und nicht am StativfufS (2), 
dafur gesorgt werden kann, dass die Schwenkachse (30) 
desTragarms (11) im Lotsteht. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Stativ, insbesondere fur 
ein Operationsmikroskop. Solche Stative haben die Auf- 
gabe, ein relativ schweres Mikroskop fiir eine Bedienperson 
moglichst widerstandsfrei bewegbar zu halten. Daher be- 
miiht man sich, samtliche Gelenke, Lager oder dergleichen 
moglichst widerstandsfrei zu gestalten, sodass bei der will- 
kiirlichen Bewegung dem Anwender moglichst kein Wider- 
stand entgegengesetzt wird. 

[0002] Die gesteigerte Leichtgangigkeit bei Stativen fuhrt 
dazu, dass im Falle von Unebenheiten des Aufstellungsortes 
(unebene Fussboden), aber auch im Falle von geanderten 
Lasten am Stativ, Kraft- bzw. Drehmomente auftreten kon- 
nen, die Teile des Stativs - insbesondere den Stativarm - in 
ungebremstem Zustand zu einem Driftverhalten bewegen. 
Unter Driftverhalten sind seidiche Schwenkbewegungen 
(um eine Rotationsachse) oder Tendenzen zu solchen 
Schwenkbewegungen des Tragarms zu verstehen, die fur 
den Anwender unerwiinscht sind. 

[0003] Der Stand der Technik kennt drei unterschiedliche 
Massnahmen zur Reduktion des Driftverhaltens: 

1. Ausrichtung des Stativfusses: Wenigstens drei von 
z. B. vier Abstiitzfussen des Stativfusses werden in ih- 
rer Hone einstellbar gemacht und eine Libelle am Sta- 
tivfuss gibt dessen horizontale Ausrichtung an. Eine 
solche Einrichtung ist beispielsweise beim FM2 der 
Firma Mitaka realisiert. Das gewahrleistet eine prazise 
EinsteUmoglichkeit, ist jedoch nicht frei von folgenden 
Nachteilen: Da es sich um eine Dreipunkteinstellung 
handelt, fuhrt die Verstellung an einem der drei Punkte 
zu einem Nachstellbedarf bei den anderen zwei Ein- 
stellpunkten. Ungeubte Personen haben es sehr schwer, 
die Einstellarbeit rasch und zielsicher zu erledigen. 

[0004] Dazu kommen weitere Nachteile: Erstens erfolgt 
die Einstellung des Stativfusses in einer gebuckten Haltung 
in Fussbodennahe. 

[0005] Zweitens muss nach jedem Ortswechsel und ggf. 
sogar nach jedem Lastwechsel am Stativarm eine neue Ein- 
stellung vorgenommen werden und zwar in der Regel an al- 
ien drei bzw. bei alien vorhandenen Einstellvorrichtungen. 
[0006] Drittens zwingt der Anbringungsort der Einstell- 
vorrichtungen das Bedienpersonal beim Einstellen zur Vor- 
nahme von Handlungen in Bodennahe, d. h. in einen Be- 
reich, der in einem Operationssaal vom Patienten entfernt ist 
und eine schlechtere Sterilitatsklasse aufweist. 
[0007] Weiterhin konnte eine Hilfsperson extra dafur no- 
tig sein, um die Einstellarbeiten vorzunehmen, wahrend es 
wiinschenswert ware, eine Einstellung durch den Chirurgen 
oder eine OP-Sch wester selbst erledigen zu konnen. 

2. Die zweite bekannte Variante umfasst eine Bremse 
zur Drehreibungserhohung. Mit einer solchen Bremse 
wird der Vorteil der Leichtgangigkeit absichtlich zu- 
nichte gemacht, um das Driftverhalten zu reduzieren. 
Fiir den Anwender bewirkt dies nachteiligerweise ei- 
nen erhohten Kraftbedarf beim Bewegen des Tragarms. 
Hoher Kraftaufwand macht fur den Chirurgen das an- 
schliessende Fiihren eines Skalpells, oder sonstiger Ar- 
beiten, die einer ruhigen Hand bediirfen, erschwert 
moglich. 

3. Die dritte bekannte Variante ist bisher lediglich bei 
Deckenstativen bekannt gemacht worden und hat mit 
dem eigentlichen Problem der Eigenschaftsanderungen 
im Driftverhalten durch unebene Boden oder derglei- 
chen nichts zu tun, da bei einem Deckenstativ in der 
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Regel von vomherein ein fixer Anbringungsort vorge- 
sehen ist und eine Lageveranderung an der Decke nicht 
stattfindet. Bei der Herstellung des fixen Anbringungs- 
orts wird dieser selbstverstandlich optimal vermessen, 
5 sodass ein Deckenstativ grundsatzlich kein Driftver- 
halten hat. Die Einstellung entspricht dabei etwa einer 
Nivellierung eines Stativfusses am Fussboden, wobei 
nach dieser Einstellung keine Positionsanderung mehr 
vorgenommen wird. Andererseits ergibt sich durch die 
10 Belastung des Deckenstativs - ggf. mit unterschiedli- 
chen Gewichten - eine andere Gefahr, die wiederum 
Driftverhalten erzeugen kann: 

Durch die beschrankte Steifigkeit eines herkommli- 
chen horizon talen Stativarms, der an einem vertikalen 

15 Trager befestigt ist, kommt es beim Abwinkeln eines 
weiteren an diesem dieses horizontalen Tragarm befe- 
stigten Stativarms um eine vertikale Schwenkachse 
aufgrund des Gewichts des weiteren Tragarmes und 
des an ihm befestigten Mikroskops zu einer Torsion am 

20 ersten Tragarm. Umgekehrt kommt es beim gestreck- 
ten Stativarm zu einer Biegebelastung am Stativarm. 
Ziel und Losung beim Deckenstativ war es, einen Zu- 
stand zu erreichen, bei dem das Mikroskop sowohl in 
der abgewinkelten Position der Stativarme als auch in 

25 der gestreckten Position derselben, auf dem gleichen 
Hohenniveau liegt. Nachdem diese Einstellung getrof- 
fen wurde, bleibt sie im Prinzip unverandert. Eine La- 
geveranderung eines der Stativarme andert das Verhal- 
ten nicht. Positionsanderungen an der Decke finden 

30 nicht statt. 

[0008] Nahere Untersuchungen bei bekannten Stativauf- 
bauten, wie z. B. jenen der Drager-Serie (Die Fa. Drager/ 
Deutschland brachte unter den Produktbezeichnungen "Mo- 

35 vita", "Julian" eine Serie von Deckenstativen auf den Markt, 
die in der Intensivmedizin und -pflege angewendet werden.) 
oder jener der Firma Kreuzer/Deutschland bieten keine L6- 
sungsansatze, da bei diesen Deckenstativen die Schwenkbe- 
weglichkeit fur Operationsmikroskope mit vergrossernden 

40 Eigenschaften nicht im Vordergrund stehen. 

[0009] Grossere Reibungskrafte in Drehlagern verhindern 
jedoch das Aus-der-Position-Laufen, sodass bei bekannten 
intensivmedizinalen Deckenstativen schon gar nicht erst das 
eben erwahnte Problem auftritt. Gerade bei Mikroskopstati- 

45 ven wird jedoch verlangt, dass das Gerat bei geoffneten 
Bremsen nicht driftet, aber besonders leichtgangig bewegt 
werden kann. So gibt es z. B. Mundschalter, mit denen der 
Chirurg mit seinen Lippen einerseits die Bremsen lost und 
andererseits das Mikroskop neu positioniert. 

50 [0010] In der erwahnten veroffentlichten Patentanmel- 
dung EP-A- 106741 9 ist in den Fig. 5-7 und in den dazuge- 
horigen Beschreibungsteilen ein solcher bekannter Mecha- 
nismus zum Driftverhindern bei Deckenstativen geoffen- 
bart. Diese bekannte Driftverhinderungseinrichtung wirkt - 

55 bedarfsgemass - nur in einer Ebene. Da seitliche Uneben- 
heiten infolge der einmalig und endgultig ausnivellierten 
Anbringungsstelle an der Decke nicht auftreten, gab es bis- 
her auch keinen Bedarf, weitere Nivellier- oder Driftaus- 
gleichsmassnahmen an einem Deckenstativ vorzusehen. In- 

60 sofern bietet diese an sich bekannte Lehre fiir den Fachmann 
auch gar keine Anregung, dafur zu sorgen, dass eine Verbes- 
serung von Bodenstativen hinsichtlich dem eingangs er- 
wahnten Problem, namlich, dass nach einer Ortsanderung 
von Bodenstativen in der Regel geanderte Neigungslagen 

65 des Stativfusses auftreten, geschafFen wird. 

[0011] Der Erfindung liegt somit die Aufgabe zugrunde, 
eine optimale Einstellbarkeit zur Driftvermeidung an einem 
Stativ zu finden, ohne dass die Leichtgangigkeit des Stativs 
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beeintrachtigt wird. In einem weiteren Schritt sollte eine 
Moglichkeit gefunden werden, die Driftausgleichseinstel- 
lung rascher und einfacher als bisher und ohne sich biicken 
zu miissen, vorzunehmen. 

[0012] Grundidee ist hierbei das Ins-Lot-Stellen der 5 
Achse, urn die der Horizontaltragarm bei nicht justiertem 
Aufbau aufgrund der Gravitation driften wiirde. 
[0013] Gelost wird die Aufgabe durch die Anwendung der 
Merkmale des Anspruchs 1, in dem wenigstens eine verti- 
kale Drehachse oder wenigstens ein vertikales Drehlager 10 
des Stativs gegeniiber dem Stativfuss unabhangig von der 
Lage der Standersaule in wenigstens zwei Ebenen verstell- 
bar in eine lotrechte Lage gebracht werden kann. 
[0014] Unter Stativfuss sind alle jene Vorrichtungen zu 
verstehen, die ein Stativ gegeniiber dem Fussboden abstut- 15 
zen. Das konnen herkommliche Stativfusse, aber auch Wa- 
gen, Laufkatzen o. dgl. sein. Unter Standersaule sind nicht 
bloss herkommliche vertikale Saulen an einem Stativfuss zu 
verstehen, sondem auch Tragarme o. dgL, die an Schienen, 
Laufkatzen o. dgl. bewegbar sind. 20 
[0015] Weitere Ausbildungen und Weiterentwicklungen 
der Erfindung sind in den abhangigen Patentanspriichen und 
der Figurenbeschreibung angegeben. 

Figurenbeschreibung 25 

[0016] Anhand von Skizzen wird die Erfindung beispiel- 
haft naher erlautert. 

[0017] Fig. 1 zeigt ein en einfachen Stativaufbau mit Sta- 
tivfuss und Standersaule und Schwenkarm; 30 
[0018] Fig. 2 zeigt symbolisch ein einstellbares vertikales 
Drehlager; 

[0019] Fig. 3 ein solches einstellbares Drehlager in einem 
horizontalen Tragarm (geschnitten) 

[0020] Fig. 4 die Draufsicht auf den Aufbau nach Fig. 3, 35 
teilweise geschnitten; 

[0021] Fig. 4a einen Stativaufbau mit Spindeln und x/z- 
und y/z-Schlitten; 

[0022] Fig. 5 eine Variante eines schwenkbaren Drehla- 
gers an einer Standersaule; 40 
[0023] Fig. 6 die Variante nach Fig. 5 aus einer anderen 
Perspektive; 

[0024] Fig. 7 die Variante aus Fig. 5 in der Draufsicht; 
[0025] Fig. 8 den Aufbau nach Fig. 5 mit teilweise ent- 
fernten Bauteilen; 45 
[0026] Fig. 9 den Aufbau nach Fig. 5 aus einer anderen 
Sicht mit einem elektrischen Antrieb zur Drifteinstellung; 
[0027] Fig. 10 den Aufbau nach Fig. 9 in einer anderen 
Sicht mit abgenommenem Motor; 

[0028] Fig. 11 eine Variante des Aufbaus nach Fig. 3 mit 50 
automatisch einstellbarem Driftausgleich; 
[0029] Fig. 12 ein Beispiel eines erfindungsgemassen Sta- 
tivs in Gesamtansicht; 

[0030] Fig. 13 den erfindungsgemassen Aufbau als sche- 
matisches Drahtmodell und 55 
[0031] Fig. 14 ein Detail des Drahtmodells. 
[0032] Die Figuren werden ubergreifend beschrieben, 
gleiche Bezugszeichen bedeuten gleiche Bauteile, Bezugs- 
zeichen mit gleichen Nummern, jedoch unterschiedlichen 
Indizes bedeuten geringfugig unterschiedliche Bauteile mit 60 
gleichen Aufgaben bzw. ahnlichen Wirkungen, 
[0033] Wie aus Fig. 1 ersichtlich, geht es grundsatzlich 
um senkrechte Achsen 30a, b, die einerseits direkt an der 
Standersaule la, andererseits aber auch an einem Tragarm 
des Stadvs 11a (wie z. B. in Fig. 3 dargestellt) angeordnet 65 
sein konnen, bzw., wie aus Fig. 2 ersichtlich, um ein Dreh- 
lager 33a, das eine solche Schwenkachse 30c aufnimmt, 
bzw. definiert. Erfindungsgemasses Ziel beim Einstellen der 
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Achsen 30 bzw. Schwenklager 33 ist das Ins-Lot-Bringen 
derselben durch manuelle oder motorisch gesteuerte Ein- 
stellvorgange. 

[0034] Fig. 3 zeigt symbolisch den Aufbau einer Vers te 11- 
einrichtung, bei der mittels einer Verstellschraube 34a das 
Lagerrohr 33b gegen eine elastische Zwischenschicht 66 ge- 
driickt werden kann, weil das Lagerrohr 33b in einem Dreh- 
schwenklager 67 beweglich gehalten ist. Anstelle einer di- 
rekten Montage auf einer Standersaule, ist der Tragarm lib 
an einem anderen Tragarm 11a abgestiitzt, der auf einer 
Standersaule oder auch z. B. in einer Wandschienenhalte- 
rung beweglich gehalten ist. Da die erfindungsgemass zu 15- 
sende Problematik der Anderung im Driftverhalten nur dann 
auftritt, wenn der oitliche Aufstellungspunkt in Bezug auf 
den Boden geandert wird und dabei Drehachsen aus dem 
Lot komrnen konnen, scheiden Deckenstative aus der Be- 
trachtung aus. Andererseits ist im Sinne der Erfindung ein 
Tragarm 11a zumindest mit seinem Drehschwenklager 67 
als Standersaule zu verstehen. Andererseits konnte ein sol- 
ches Drehschwenklager 67 auch direkt in einer Standersaule 
eingebaut sein. 

[0035] In Fig. 4 sieht man, dass zwei oder mehr Verstell- 
schrauben 34 das Lagerrohr 33b innerhalb der eiastischen 
Zwischenschicht 66 bewegen konnen. 
[0036] Fig. 4a zeigt symbolisch den Aufbau einer Ver- 
stellvorrichtung, die mit zwei Spindeln 38a und 38b aus- 
kommt, die je innerhalb einer axial fest gelagerten Mutter 
37a bzw. 37b angeordnet sind (z. B. in einem Standerrohr). 
Dadurch ist sowohl eine Stoss- (wie in Fig. 3 und 4 mit Ver- 
stellschraube 34) als auch eine Zugbewegung ermoglicht. 
Zum Ausgleich von Relativbewegungen ist ein x/z-Schlitten 
39a bzw. ein y/z-Schlitten 39b vorgesehen. Diese Schlitten 
39a, b verhindern, dass bei einer Einstellung auf einer Seite, 
die andere Seite mitbeeinflusst wird, da die Schlittenlager 
eine Schwenkbewegung der z-Achse, die von einer Seite an- 
geregt wird, tolerieren. 

[0037] Fig. 5 zeigt eine Ausbildungsvariante eines Dreh- 
schwenklagers, bei welchem mit Hilfe von zwei Verstell- 
schrauben 34c und 34d eine Lagerhiilse 33c so ausgerichtet 
werden kann, dass der Messsensor 61 (spharische Libelle) 
anzeigt, dass die Lagerhiilse 33c im Lot ist. Der Messensor 
ist mit der Lagerhiilse 33c starr verbunden. Letztere ist um 
eine Achse 78 und um eine Achse 68 schwenkbar. Das Prin- 
zip dieser Schwenkbarkeit ist in den Fig. 13 und 14 darge- 
stellt: 

Ein spharisches Lager 79 bildet den zentralen Anlenkpunkt 
fur eine Achse 72, die das Schwenklager 33c in der Stander- 
saule 1 tragt. Das Lager 79 ist an der Standersaule 1 gehalten 
oder ausgebildet und nimmt eine Kugel 73a auf, die mit der 
Achse 72 starr verbunden ist. Gleichzeitig starr verbunden 
mit dieser Achse ist ein Biigel 74, der an beiden Enden einen 
Schwenkbiigel 75 lagert. Der Schwenkbugel 75 ist mit einer 
Schwenkzunge 49 verbunden. Ein Verschwenken der 
Schwenkzunge 49 fuhrt zu einem Schwenken der Achse 72 
um ihre eigene Achse 68 bzw. um die Kugel 73a. Wie in Fig. 
14 zu sehen, ist beim ausgefuhrten Beispiel die Lagerhiilse 
33c mittels Achsstummeln 72a und 72b gehalten, die die 
Achse 72 ersetzen. Aus Fig. 14 sieht man auch, dass ein 
Schwenken der Schwenkzunge somit die Lagerhiilse 33c 
schwenkt. 

[0038] Um nun diese Lagerhiilse 33c auch noch in einer 
Querrichtung schwenkbar zu machen, ist das Ende der 
Achse 72 zum Beispiel iiber eine Kugel 73b ebenso in einem 
Gleitiager 71 gehalten, in dem es sowohl in Achsrichtung 
hin und her schwenken, als auch um seine Achse 68 drehen 
kann. Das Gleitiager 71 ist mittels Gewindespindel 53 in 
seiner Hohen-Relativlage zur Standersaule 1 verschiebbar. 
Bei dieser Verschiebung schwenkt die Achse 72 im sphari- 
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schen Lager 79, ohne den Schwenkbtigel 75 zu beeinflussen. 
[0039] Die Erzeugung der Schwenkbewegung um die bei- 
den Achsen 68 bzw. 78 wird beim bevorzugten Ausfuh- 
rungsmodell gem. Fig. 5 durch Drehen von Verstellschrau- 
ben 34c bzw. 34d erzielt, die uber herkommliche Kegel- 5 
zahnradgetriebe o. dgl. auf einerseits die Schwenkzunge 49 
und andererseits auf die Gewindespindel 53 wirken. 
[0040] Fig. 6 zeigt die gleiche Ausbildungsvariante aus 
einer anderen Perspektive, wobei ein Schiebeglied 48 sicht- 
bar ist, das durch Drehen an der Schraube 34d seitlich ver- 10 
schoben wird und die Schwenkzunge 49 mitnimmt, die im 
Schiebeglied 48 hoch- und tiefgleitbar gelagert ist. Das 
Schiebeglied 48 ist entlang einer Schiebeachse 46 ver- 
schiebbar, die in einem standersaulen-achsenfesten Halte- 
block 45 gehalten ist. 15 
[0041] Fig. 7 zeigt eine Draufsicht darauf. 
[0042] In Fig. 8 ist die gleiche Ausbildungsvariante mit 
teilweise abmontierten Bauteilen dargestellt. Man sieht bei 
dieser Darstellung, dass die Verstellschraube 34c mittels ei- 
nes Kegelzahnradgetriebes 44 eine Gewindespindel 53 an- 20 
treibt. Uber den vertikalen Teil des Kegelzahnradgetriebes 
44 wird die Spindel 53 angetrieben, die den Schieber 41 in 
seiner Hone verstellt und dadurch ein Verschwenken der La- 
gerhulse 33c um die Achse 78 bewirkt. Die Spindel 53 ist in 
einem Fuhrungsblock 40 gelagert und konnte auch direkt 25 
von einem Motor angetrieben werden. Weiters sieht man ei- 
nen Teil der Abdeckung 51, die die Aussenseite der Stander- 
saule bildet und an Befestigungszapfen 76 befestigt werden 
kann. 

[0043] Fig. 9 und 10 zeigen den Aufbau gemass Fig. 5 mit 30 
montiertem und mit abgenommenem Stellmotor 54. Ein 
vergleichbares Kegelzahnradgetriebe 44b treibt eine Spindel 
53b an, die den Schieber 48 um seine Achse 68 schwenkt. 
Der Motor hat in seinem unteren Bereich ein Zahnriemenrit- 
zel, uber das ein Zahnriemen geschlungen werden kann, um 35 
die nicht naher dargestellte Verbindung zum Verstellgetriebe 
im Lagerblock 45 herzustellen. Da die Details dieses Auf- 
baus einem Fachrnann gelaufig sind und beliebige Varianten 
denkbar sind, ist eine nahergehende Erlauterung uberfliissig. 
[0044] Ein gleichzeitiges Verstellen der beiden Spindel 53 40 
bzw. der Welle 50 fuhrt somit zu einem Verschwenken der 
Lagerhulse 33c schrag zu den Achsen 78 und 68. Das Ver- 
schwenken um jede der Achsen 78 und 68 darf unabhangig 
gernacht werden und beeinflusst die jeweilige andere 
Schwenklage nicht. Im Gegensatz zu anderen ahnlichen Ni- 45 
veliereinstellvorrichtungen ist die Verstellbarkeit somit ver- 
gleichbar mit einem einfachen x-y-Schlitten - allerdings 
schwenkend - realisiert, was somit die Bedienbarkeit auch 
fur ungeiibte Personen wesentlich erleichtert. Weiter verein- 
facht wird dieser Aufbau durch das Ersetzen der handbetrie- 50 
benen Verstellschrauben 34c und 34d durch elektrische An- 
triebe 54, die wie beispielhaft in Fig. 9 angedeutet sind, die 
jedoch auch anders aufgebaut und angeordnet sein konnen. 
[0045] Fig. 11 zeigt symbolisch und vereinfacht, ohne auf 
das Schwenklager einzugehen, noch einmal den Aufbau ge- 55 
mass Fig. 3, wobei die Verstellung des Lagerrohrs 33 hier 
automatisch durch die Auswertung der Daten des Winkel- 
sensors 61a bzw. elektronische Libelle bzw. elektronischer 
Neigesensor durch den Rechner 60 und entsprechende Be- 
fehle an die Steuerung 59 mittels nur angedeuteter Antriebe 60 
58 erfolgt. 

[0046] Fig. 12 zeigt die beispielhafte, Gesamtansicht ei- 
nes erfindungsgemassen Stativs mit einem Stativfuss 2b, ei- 
ner Standersaule lc, einem Geratekasten 63, der aufgrund 
seiner Anordnung auch der Verbesserung der Kippsicherheit 65 
dient. 65 gibt eine Bremse an, die die Rotation des Tragar- 
mes 11c um die vertikale Achse 30c im gebremsten Zustand 
verhindert. Der Tragarm 11c tragt einen weiteren Stativarm, 
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wie er in der Deutschen Patentanmeldung DE200 19 107 
angegeben ist. Die dort in den Figuren und zugehorigen Fi- 
gurenbeschreibungen angegebenen Besonderheiten und 
technischen Ausbildungen gelten als hierin ebenso geoffen- 
bart. 

[0047] Die nachfolgende Bezugszeichenliste ist Bestand- 
teil der Beschreibung und erganzt die Figurenbeschreibung. 
Die in den Patentanspriichen angegebenen Aufbauten, Vor- 
richtungen und Details gelten ebenso als im Rahmen der Be- 
schreibung geoffenbart. 

[0048] Auf die am gleichen Tag eingereichte Patentanmel- 
dung P 2152 wird Bezug genommen, weil dort ein mogli- 
cher weiterer Aufbau eines erfindungsgemassen Stativs mit 
anderen Details naher beschrieben ist. Die Lehren beider Pa- 
tentanmeldungen sind miteinander kombinierbar. 
la, b, c Standersaule 
2a, b Stadvfuss 

3 Mutter 

4 Operationsmikroskop 

5 Hilfsstativ 

6 Rechner 

7 Steuerung 

8 Energiequelle 

9 Tragarm 

10 Ausgleichsarm 

1 la, b, c, d Tragarmteii 
12a, b Distaler Tragarmteii 

13 Deckenkonsole 

14 Tragsaulen 

15 Tragplatte 

16 Fester Gebaudeteil, Decke 
17a, b, c Dampfende Schicht 
18a, b, c Nicht dampfende Schicht 

19 Dampfende Schnittstelle, Dampfungselement 

20 Glasfaserkabel 

21 Apparateschrank 

22 Brucke 

23 Senkrechte Achse 

24 Konsole 

25 Display 

26 Bedienelemente 

27 Gasdruckfeder 
28Einstellmittel 
29 Schwenkteil 
30a ,b, c Tragachse 

31 Kardanische Aufhangung 

32 Lager 

33a, b, c Lagerhulse 

34a, b, c, d Verstellschraube 

35 Brucke 

36 Dampfungszapfen 
37a, b Mutter 

38a, b Spindel 
39a, b z-Schlitten 
39b y/z-Schlitten 

40 Fuhrungsblock 

41 Lagerblock 

42 Lager 

43 Fuhrungsstange 

44 Kegelzahnradgetriebe 

45 Halteblock 

46 Schiebeachse 

47 Schwenkachse 

48 Schiebeglied 

49 Schwenkzunge 

50 Welle 

51 Abdeckschale 

52 Wellenfuhrung 
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53 Gewindespindel 

54 Stellmotor 

55 Mitnahmeteil 

56 Pfeil 

57 Pfeil 

58 Motor 

59 Steuerung 

60 Rechner 

61 Messsensor 

62 Getriebe 

63 Geratekasten 

64 Griff 

65 Bremse 

66 Elastische Zwischenschicht 

67 Drehschwenklager 

68 Achse 

69 Gehause 

70 Getriebe 

71 Gleitlager 

72 Achse 
73a, b Kugel 

74 Biigel 

75 Schwenkbiiget 

76 Befestigungszapfen 

77 Zahnriemenritzel 

78 Achse 

79 spharisches Lager 
HI, IV Schnittebene 
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1. Stativ, insbesondere fur ein Operationsmikroskop, 
mit wenigstens einer vertikalen Drehachse (30) oder ei- 
nem Drehlager (33), in dem ein Schwenkarm (11) 
schwenkbar ist, mit einer Standersaule (1) und einem 35 
Stativfuss (2), dadurch gekennzeichnet, dass die 
Drehachse (30) oder das Drehlager (33) gegeniiber 
dem Stativfuss (2) in wenigstens zwei Ebenen ins Lot 
schwenkbar einstellbar ist. 

2. Stativ nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 40 
dass die beiden Ebenen aufeinander senkrecht stehen. 

3. Stativ nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Drehachse (30) und/oder das Drehla- 
ger (33) in oder an der Standersaule (1) angeordnet ist. 

4. Stativ nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 45 
dadurch gekennzeichnet, dass die Verstellbarkeit durch 
vorzugsweise in einer Horizontaiebene angeordnete, 
um wenigstens annahemd 90° versetzte Stellschrauben 
(34) gewahrleistet wird. 

5. Stativ nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, 50 
dass die Stellschrauben in der Standersaule (1) 
schraubgelagert sind und das Schwenklager (33) direkt 
beaufschlagen. 

6. Stativ nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass zwischen dem Drehlager 55 
(33b) und dem Lagerrohr (37) eine elastische Zwi- 
schenschicht (66) angeordnet ist. 

7. Stativ nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass das Drehlager (33) und/ 
oder die Schwenkachse (30c) durch ein axiales Dreh- 60 
Schwenklager (67) direkt oder indirekt gegeniiber der 
Standersaule (1) abgestutzt sind/ist. 

8. Stativ nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass die zwei Ebenen, in de- 
nen die Achse (30) oder das Drehlager (33) ge- 65 
schwenkt werden konnen durch zwei Achsen (78) und 
(68) definiert sind, wobei die Schwenkbarkeit um diese 
Achsen (78, 68) durch von diesen Achsen (78, 68) ent- 
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fern ten Bedienorganen, (34c) und (34d) erfolgen. 

9. Stativ nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, 
dass eine der Achsen (68) an einem Ende mit einem 
spharischen Festlager (79) an der Standersaule (1) fest- 
gelegt ist, wahrend die andere Achse (78) virtuell durch 
den Mittelpunkt des spharischen Festlagers (79) geht 
und im bzw. am Schwenklager (33c) gelagert ist. 

10. Stativ nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, 
dass virtuell durch den Mittelpunkt des spharischen Fe- 
stagers (79) senkrecht zur Achse (68) eine Fuhrungs- 
stange (47) angeordnet ist, an der ein Schwenkhebel 
(49) angreift, der mit dem Schwenklager (33c) gelen- 
kig verbunden ist; wobei die Fuhrungsstange (47) vor- 
zugsweise axial mit der Achse (78) fluchtet. 

1 1 . Stativ nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Gewindespindeln 
(53) motorisch fembedienbar sind. 

12. Stativ nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass die motorische Fernbe- 
dienbarkeit durch eine elektronische Libelle (61), 
durch einen Neigesensor oder einen Winkelsensor pro- 
zessorgesteuert bzw. automatisch ist, die vorzugsweise 
an dem Schwenklager (33c) mittelbar oder unmittelbar 
angebracht sind. 

13. Stativ nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass zwischen wenigstens ei- 
ner Handhabe (34) oder einem Motor (54) und dem 
verschwenkbaren Drehlager (33) ein Getriebe (44) an- 
geordnet ist. 

14. Stativ nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Stellschrauben (34) 
motorisch fembedienbar sind. 

15. Stativ nach einem der vorhergehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Standersaule (1) in 
ihrer Relativlage zum Standerfuss (2) beweglich und 
einstellbar und/oder ggf. steuerbar ist. 
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